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ВИРТУАЛИЗАЦИЯ СТАНКА ДЛЯ СИСТЕМ Ы  С УЧПУ
В настоящее время авторами ведётся разработка на базе ПК системы 
“Виртуальный станок” для сопряжения с серийным УЧПУ. С вязка У ЧП У  -  
виртуальный станок должна стать учебным стендом для проведения лаборатор­
но-практических занятий по характеризации, снятию  характеристик с УЧПУ. 
запуску управляющ их программ и т.д.
На начальных этапах обучения преимущ ества применения виртуального 
станка очевидны: это мобильность системы, её деш евизна и безопасность; ме­
няя характеристики виртуального станка, можно имитировать любой фрезер­
ный или токарный станок; критические ошибки оператора вызы ваю т лиш ь вир­
туальную поломку.
С хема сопряжения ПК с УЧП У в системе “Виртуальный станок”
С истема строится на базе персонального компью тера типа IB M  PC, снаб­
жённого платой аналогово-цифрового ввода/вывода A-826PG, и отечественной 
УЧПУ N C -2 I0  (см. рисунок). Ш татный интерфейс УЧПУ обеспечивает модуль 
Ц А ІІ-Энкодер, состоящий из пяти выходных каналов ЦАП для управления 
приводами осей, 4 входных каналов фотоимпульсных датчиков (Ф ИД), од­
ного канала датчика касания (ДК), а также модуль дискретного ввода/вывода 
для управления релейной автоматикой.
Персональный компью тер с помощью  платы аналогово-цифрового вво­
да/вывода принимает управляю щ ие сигналы, поступаю щ ие от УЧП У, обраба­
тывает их в соответствии с математической моделью  станка и ф ормирует сиг­
налы датчиков на входах УЧПУ.
П рограммное обеспечение (ПО) виртуального станка разрабатывается под 
операционную  систему W indows. В задачи ПО входит:
•  загрузка параметров математической модели станка;
•  считывание из портов платы аналогово-цифрового ввода/вывода 
значений управляю щ их воздействий У ЧП У ;
•  обработка полученной информации посредством математической 
модели станка и имитация аварийной ситуации в случае ухода параметров за 
предельно допустимые;
• выдача ответных воздействий в порты;
• сохранение в базе данных полученной и обработанной информа­
ции;
•  визуализация текущего процесса в трёх измерениях;
•  воспроизведение и визуализация информации, сохранённой в базе 
данных.
В связи с повышенными требованиями к задержкам со стороны УЧПУ в 
ПО предполагается использовать прецизионный таймер ядра W indows. Для это­
го разрабатывается специальный драйвер. М атематическая модель будет обра­
батываться в реальном масш табе времени, т.е. с минимальной задержкой, по­
этому необходимы процедуры её упрощ ения и оптимизации.
Реш ение этой задачи сущ ественно ускорит процесс обучения операторов 
и наладчиков станков с ЧПУ, а также позволит исследовать эффективность раз­
личных методов оптимизации управляющ их программ.
